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(54) Zatfizeni pro pdhon primyslového robota

Zafizeni je opatfeno otodnym sto-
Janem, pohénénym rotaénim motorem. Otodé-
ny stojan nesouci spodni kyvné rameno,
je valivé uloZen na vné j$im obvodu rému
pomoci radidlné-axidlniho loZiska. Otvo-
rem tohoto leZiska prochézi piimodary
7 hydromotor pFipojeny k pace ramene.
;‘?‘ Pistnice tohoto primoéarého hydromotoru | lsg'l
E je opat¥ena rotadnim rozvoedem pro pfivod e
energie k dal$Simu primoéarému hydromoto-
ru, propojenému s hornim ramenem. FRVAR 1~
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Vynédlez se tyké zarizeni pro pohon prlimyslového robota po-
moci primoCarych hydromotorti, opatfené otonym stojanem, poha-
nénym rotaénim motoreme.

Kinematické retézce kloubovych robotl obsahuji vétdinou pé-
kovy prevod, pomoci kterého se primodary pohyb pohonné jednotky,
kterou miZe byt primodary motor nebo motor rotacéni v kombinaci
s pohybovym Sroubem a matici, pfevédi na vykyv ramene, uloZené-
ho v kloubu.

U jednoho zndmého Peeni néhonu primyslového robota je
v ramu stroje uloZen otolény stojan, pohénény rotadnim motorem.
Otoény stojan nese kyvné spodni rameno, ve kterém je kyvné ulo-
Zeno horni rameno. Zarizeni je opat¥eno primofarym hydromotorem,
ktery je uloZen na otoéném stojanu a svou pistnici propojen
s kyvnym spodnim ramenem. Dals{ pYimolary hydromotor je uloZen
na kyvném spodnim ramenu a svou pistnici propojen s hornim ra-
menem prumyslového robota.

Takova a i jiné podobné uspofaddni nehonu primyslového ro--
bota prinasi potiZe s pohyblivymi privody k obéma primodarym
hydromotorim. Oba hydromotory zvétsSuji i velikost pohybujicich
se hmot a rovnéZ vysku celého ustroji primyslového robota.

Uvedené nedostatky odstranuje podle vyndlezu zafizeni pro
pohon primyslového robota kloubového typu pomoci pPrimodarych
hydromotori, opatfené otodnym stojanem, pohénénym rotaénim mo-
torem. Jeho podstata spoéiva v tom, Ze otodny stojan, nesouci
spodni kyvné rameno, je valivé uloZen na vnéjsim obvodu ramu

pomoci radialné-axidlniho loZiska, jehoZ otvorem prochézf pPimo-
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&ary hydromotor, piipojeny k pédce remene. Podle daldiho vyzna-
ku vynélezu je pPimodary hydromotor svym spodnim koncem, opat-
Penym kulovym kloubem, jehoZ stied leZi na ose radialné-axidl-
nino loZiska, uloZen ve dné rému a svou pistnici propojen pres
kulovy kloub s pékou ramene. Koneén& podle posledaniho vyznaku
vyndlezu je pistnice primodarého hydromotoru opatiena rotaénim
rozvodem pro piivod energie k dal3fimu pPfimodarému hydromotoru,
propojenému s hornim ramenem.

Zékladni vyhoda zaiizeni pro pohon primyslového robota
spo¢ivd v towm, Ze prvni primodary hydromotor se pri rotaci
otodného stojanu neotddi, nybrZ jen kyvé v malém rozmezi, coZ
prind8{ sniZeni setrvalnych sil, deformaci jeho privodd a cel-
kové stavebni vysky stroje. VSechny hadice, vedouci k obéma
primodarym hydromotortim a od rotaéniho rozvodu jsou pri libo-
volné kombinaci pohybd celého ustroji naméhédny pouze na ohyb. .

Zarizeni podle vynalezu je dédle bliZe popsédno na piikladu
- provedeni podle pripojeného vykresu, na ném%Z je schematicky
zndzornén nérys zarizeni s dasteénym PFezem.

Otodny stojan 2 nesouci spodni kyvné rameno 3 je pohén&n
rotaénim motorem 5 pres ozubeny p¥evod a je valivé uloZen v ré-
m1 1 prostiednictvim radidlné-axidlniho loZiska velkého primé-—
ru. Primodary hydromotor g,'naklépéjici spodnim kyvnym ramenem
2 pres péku 10, prochézi otvorem tohoto loZiska a je uloZen
spodnim koncem pfes kulovy kloub 8 ve dné& rému l. Pistnice je
spojena pres kulovy kloub 9 s pgkou 10. Rotace otodného stoja-
nu 2 vaéi rému-l se piend$i kloubem 9, takZe p¥imolary hydro-
motor 6 se okolo osy své pistnice neofééi, nybrZ jen kyvé
v kloubu 8. Osa otédeni o oto&ného stojanu 2 vi&i rdmu 1 pro-
chézi stPedem kloubu 8 a poloha stredu S kyvéni ramene 3 Je
vzhledem k délce péky 10 volena tak, aby piimodary hydromotor
6 pfi pohybu pistu z dvrati do dvrati kyval soumérné okolo osy
0. Privody energie k ddl3imu p¥imodarému hydromotoru 1, ktery
naklapf hornim ramenem 4, jsou vedeny pies rotadni rozvod 11,
umistény na konci pistnice oto&ného hydromotﬁru 6.
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Timto umfsténim pfimodarého hydromotoru 6 do rému 1 se

zmen3uje celkovd stavebni vy3ka celého mechanismu. Primodary
hydromotor 6 se neotddf pii rotaci otoéného stojanu 2, nybrz
jen kyvé v malém rozmezf, co¥ je vyhodné z hlediska setrvadnych
sil a men3ich deformaci jeho pfivodnich hadic. VS8echny hadice
K ob&ma primodarym hydromotorim 6 a 7 a od rotadniho rozvodu
11 jsou pii libovolné kombinaci pohybd mechanismu naméhény pou-
ze na ohyb.
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PREDMET VYINALALEZU
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Za¥{zeni pro pohon primyslového robota kloubového typu pomo-
ci piPimodarych hydromotori, opatiené otoénym stojanem, po-
hanénym rotadnim motorem, vyznalené tim, ¥Ye otodny stojan
/2/, nesouci spodni kyvné rameno /3/, je valivé uloZen na
ynéj&im obvedu rému /1/ pomoci radidlné-axidlniho loZiska,
jeho# otvorem prochézi piimodary hydromotor /6/, p¥ipojeny
k phce /10/ ramene /3/.

, Zat{izeni pro pohon primyslového robota podle bodu 1‘vyznaée-

né tim, %e pPimodary hydromotor /6/ je svym spodnim koncem,
opatienym kulovym kloubem /8/, uloZen ve dné rému /1/ a svou
pistnici propojen pres kulovy kloub /9/ s pékou /10/, pri-
%em¥ stied kulového kloubu /8/ lezi na ose /o/ radidlné-axidl-

niho loZiska.

. Zatizeni pro pohon priémyslového robota podle bodd 1 a ¢

vyznadené tim, Ze pistnice pirfmoarého hydromotoru /6/ je
opatiena rotaénim rozvodem /11/ pro piivod energie k dalSimu
primodarému hydromotoru /7/, propojeného s hornim ramenem

/A4S
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